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PATENT COOPERATION TREATY 





From the INTERNATIONAL BUREAU 


PCT 


To: 


NOTIFICATION OF ELECTION 

(PCT Rule 61 .2) 


Assistant Commissioner for Patents 
United oi3T.es raieni ana i raoerridriv 
Office 
Box PCT 

Washington, D.C.20231 
ETATS-UNIS D'AMERIQUE 


Date of mailing (day/mo nth/year) 

08 December 1999 (08.12.99) 


in its capacity as elected Office 




International application No. 


Applicant's or agent 1 s file reference 
PC9360KDBJo 


International filing date (day/month/year) 
26 March 1999 (26.03.99) 


Priority date (day/month/year) 
31 March 1998(31.03.98) 


Applicant 




GRONAU, Ralph et al 




1. The designated Office is hereby notified of its election made: 


| X| in the demand filed with the International Preliminary Examining Authority on: 


25 October 1999(25.10.99) 


| | in a notice effecting later election filed with the International Bureau on: 


2. The election | X| was 




| | was not 




made before the expiration of 19 months from the priority date or, where Rule 32 applies, within the time limit under 
Rule 32.2(b). 


The International Bureau of WlPO 
34, chemin des Colombettes 
1211 Geneva 20, Switzerland 


Authorized officer 

Sean Taylor 


Facsimile No.: (41-22) 740.14.35 


Telephone No.: (41-22) 338.83.38 


Form PCT/IB/331 (July 1992) 


2998773 
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PATENT COOPERATION TF^^TY 

PCT 

INTERNATIONAL PRELIMINARY EXAMINATION REPORT 

(PCT Article 36 and Rule 70) 



Applicant's or agent's file reference 
PC9360KDBJo 


FOR FURTHER ACTION SeC Notification of Transmittal of International 

Preliminary Examination Report (Form PCT/IPEA/416) 


International application No. 

PCT/EP99/02067 


International filing date (day/month/year) 
26 March 1999 (26.03.99) 


Priority date {day/month/year) 

31 March 1998 (31.03.98) 


International Patent Classification (IPC) or national classification and IPC 
B60T 8/00 


Applicant 

CONTINENTAL TEVES AG & CO. OHG 



This international preliminary examination report has been prepared by this International Preliminary Examining 
Authority and is transmitted to the applicant according to Article 36. 



2. This REPORT consists of a total of 



. sheets, including this cover sheet. 



■s7| This report is also accompanied by ANNEXES, i.e., sheets of the description, claims and/or drawings which have 
been amended and are the basis for this report and/or sheets containing rectifications made before this Authority 
(see Rule 70.16 and Section 607 of the Administrative Instructions under the PCT). 



These annexes consist of a total of 



_ sheets. 



3. This report contains indications relating to the following items: 
Basis of the report 
Priority 

Non-establishment of opinion with regard to novelty, inventive step and industrial applicability 
Lack of unity of invention 

SS d J|f jf ™f Q nt , i nder Articl 5- 35 ( 2 ) with regard to novelty, inventive step or industrial applicability; 
citations and explanations supporting such statement ^ii^auiuijr, 

Certain documents cited 

Certain defects in the international application 

Certain observations on the international application 



I 


LXJ 


II 


□ 


III 


□ 


IV 


□ 


V 




VI 


□ 


VII 


□ 


VIII 


□ 



Date of submission of the demand 

25 October 1999 (25.10.99) 


Date of completion of this report 

04 July 2000 (04.07.2000) 


Name and mailing address of the IPEA/EP 
Facsimile No. 


Authorized officer 
Telephone No. 



Form PCT/IPE A/409 (cover sheet) (January 1994) 



INTERNATIONAL PRELIMINARY EXAMINATION REPORT 



1 



nternational application No. 

PCT/EP99/02067 



I. Basis of the report 



the international application as originally filed. 

| | the description, pages 

pages 1-25 

pages 3a 

pages 



| | the claims, 



Nos. 
Nos. 
Nos. 
Nos. 
Nos. 



3-23,26-35 



1,24 



| | the drawings, sheets/fig 
sheets/fig 
sheets/fig 
sheets/fig 



1/7-7/7 



I 2. The amendments have resulted in the cancellation of 
□ the description, pages 

□ 

the claims, Nos. 



□ the drawings, sheets/fig 



_ , as originally filed, 
__ , filed with the demand, 
filed with the letter of 
filed with the letter of 



25 Mav 20QQ (25.05.2000) 



, , as originally filed, 
, as amended under Article 1 9, 
, filed with the demand, 

, filed with the letter of 

, filed with the letter of 



25 Mav 2000 r25.05.200O) 



, as originally filed, 
, filed with the demand, 
, filed with the letter of 
, filed with the letter of 



I 4. Additional observations, if necessary: 



Form PCT/IPEA/409 (Box I) (January 1994) 



INTERNATIONAL PRBClMINARY EXAMINATION REPORT 



liternational application No. 
PCT/EP 99/02067 



V. Reasoned statement under Article 35(2) with regard to novelty, inventive step or industrial applicability; 
citations and explanations supporting such statement 



Statement 
Novelty (N) 

Inventive step (IS) 
Industrial applicability (IA) 



Claims 
Claims 

Claims 
Claims 

Claims 
Claims 



1, 3-24, 25-35 



1, 3-24, 25-35 



1, 3-24, 25-35 



YES 
NO 
YES 
NO 

YES 
NO 



Citations and explanations 



Closest prior art: US-A-5 682 333 discloses a 
process for determining correction values for 
the wheel speeds of a vehicle. 



Problem: to provide a more rapid, reliable 
and accurate method of determining correction 
values . 



Solution: by evaluating wheel speeds in a 
group-wise fashion for the wheels on the 
undriven axle and the wheels on the left and 
on the right sides of the vehicle. This 
difference does not follow from the relevant 
citations . 



The device for determining correction values 
as per Claim 24 is based on the same concept. 

The dependent claims pertain to advantageous 
embodiments of independent Claims 1 and 24 
and should therefore also be considered novel 
and to involve an inventive step. 



Form PCT/IPEA/409 (Box V) (January 1994) 



CO 



I 



VERTRAG UBER DIE INTERNATIONALE ZUSAMMENARBEIT AUF DEM 

GEBIET DES PATENTWESENfS - 

PCT 

INTERNATIONALER VORLAUFIGER PRUFUNGSBERICHT 

(Artikel 36 und Regel 70 PCT) 




Aktenzeichen des Anmelders oder Anwalts 
PC9360KDBJO 



siehe Mitteilung uber die Ubersendung des internationalen 
WEITERES VORGEHEN vorlaufigen Prufungsbericht (Formblatt PCT/IPEA/416) 



Internationales Aktenzeichen 
PCT/EP99/02067 



Internationales Anme\dedatumCTag/Monat/Jahr) 
26/03/1999 



Prioritatsdatum (Tag/Monat/Tag) 
31/03/1998 



Internationale Patentklassification (IPK) oder nationale Klassifikation und IPK 
B60T8/00 



Anmelder 

CONTINENTAL TEVES AG & CO. OHG et al. 



1 . Dieser Internationale vorlauf ige Prufungsbericht wurde von der mit der Internationale vorlaufigen Prufung beauftragte 
Behorde erstellt und wird dem Anmelder gemaB Artikel 36 ubermittelt. 

2. Dieser BERICHT umfaGt insgesamt 4 Blatter einschlieBlich dieses Deckblatts. 

H AuBerdem liegen dem Bericht ANLAGEN bei; dabei handelt es sich urn Blatter mit Beschreibungen, Anspruchen 
und/oder Zeichnungen, die geandert wurden und diesem Bericht zugrunde liegen, und/oder Blatter mit vor dies r 
Behorde vorgenommenen Berichtigungen (siehe Regel 70.16 und Abschnitt 607 der Verwaltungsrichtlinien zum PCT). 

Diese Anlagen umfassen insgesamt 2 Blatter. 



3. Dieser Bericht enthalt Angaben zu folgenden Punkten: 

I S Grundlage des Berichts 

II □ Prioritat 

□ Keine Erstellung eines Gutachtens uber Neuheit, erfinderische Tatigkeit und gewerbliche Anwendbarkeit 

□ Mangelnde Einheitlichkeit der Erfindung 

S Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, der erfinderische Tatigkeit und der 
gewerbliche Anwendbarkeit; Unterlagen und Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

□ Bestimmte angefuhrte Unterlagen 

□ Bestimmte Mangel der internationalen Anmeldung 

□ Bestimmte Bemerkungen zur internationalen Anmeldung 



III 
IV 
V 

VI 
VII 
VIII 



Datum der Einreichung des Antrags 



25/10/1999 



Datum der Fertigstellung dieses Berichts 



04.07.2000 



Name und Postanschrift der mit der internationalen vorlaufigen 
Prufung beauftragten Behorde: 
Europaisches Patentamt 

D-80298 Munchen 
Tel. +49 89 2399 - 0 Tx: 523656 epmu d 

Fax: +49 89 2399 - 4465 



Bevollmachtigter Bediensteter 
Van Koten, G 

Tel. Nr. +49 89 2399 2954 



Formblatt PCT/IPEA/409 (Deckblatt) (Januar 1994) 
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m 
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INTERNATIONALER VORLAUFIGER 
PRUFUNGSBERICHT 



Internationales Aktenzeichen PCT/EP99/02067 



I. Grundlage des B rlchts 

1 . Dieser Bericht wurde erstellt auf der Grundlage (Ersatzblatter, die dem Anmeldeamt auf eine Aufforderung nach 
Artikel 14 hin vorgelegt wurden, gelten im Rahmen dieses Berichts als "ursprunglich eingereicht" und sind ihm 
nicht beigefugt, we'll sie keine Anderungen enthalten.): 



Beschreibung, Seiten: 



1-25 
3a 



ursprungliche Fassung 
eingegangen am 



27/05/2000 mit Schreiben vom 25/05/2000 



Patentanspriiche, Nr.: 

3-23,26-35 ursprungliche Fassung 

1 ,24 eingegangen am 



27/05/2000 mit Schreiben vom 25/05/2000 



Zeichnungen, Blatter: 

1/7-7/7 ursprungliche Fassung 

2. Aufgrund der Anderungen sind folgende Unterlagen fortgefallen: 

□ Beschreibung, Seiten: 

□ Anspruche, Nr.: 

□ Zeichnungen, Blatt: 

3. □ Dieser Bericht ist ohne Berucksichtigung (von einigen) der Anderungen erstellt worden, da diese aus den 

angegebenen Grunden nach Auffassung der Behorde uber den Offenbarungsgehalt in der ursprunglich 
eingereichten Fassung hinausgehen (Regel 70.2(c)): 



4. Etwaige zusatzliche Bemerkungen: 



Formblatt PCT/IPEA/409 (Felder l-VI1l f Blatt 1) (Januar 1994) 



INTERN ATIONALER VORLAUFIGER 
PRUFUNGSBERICHT 



Internationales Aktenzeichen PCT/EP99/02067 



V. B grundete F ststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, d r erfinderischen Tatigkert und der 
gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

1. Feststellung 

Neuheit (N) Ja: 

Nein 

Erfinderische Tatigkeit (ET) Ja: 

Nein 

Gewerbliche Anwendbarkeit (GA) Ja: 

Nein 



2. Unterlagen und Erklarungen 
siehe Beiblatt 



Formblatt PCT/IPEA/409 (Fetder l-VIM. Blatt2) (Januar 1994) 



Anspruche 1 ,3-24, 25-35 
: Anspruche 

Anspruche 1 ,3-24, 25-35 
: Anspruche 

Anspruche 1 ,3-24, 25-35 
: Anspruche 



3* 




INTERNATIONALER VORLAUFIGER Internationales Aktenzeichen PCT/EP99/02067 
PRUFUNGSBERICHT - BEIBLATT 

Zu Punkl V 

Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, der 
erfinderischen Tatigkeit und der gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen 
und Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

1 . Nachstliegender Stand der Technik: US-A-5 682 333 offenbart ein Verfahren zur 
Ermittlung von Korrekturwerten fur die Radgeschwindigkeiten eines Fahrzeuges. 

Aufgabe: eine schnellere, zuverlassigere und genauere Korrekturwertermittlung 
zu schaffen. 

Losung: dadurch, daG die Radgeschwindigkeiten der Radergruppenweise fur die 
Rader der nichtangetriebenen Achse und fur die Rader der linken Fahrzeugseite 
und der rechten Fahrzeugseite ausgewertet werden. Dieser Unterscheid geht 
nicht aus einem der vorhandenen Dokumente hervor. 

Auch die Vorrichtung zum Ermitteln von Korrekturwerten gemaB Anspruch 24 
geht von dem gleichen Gedanken aus. 

Die abhangigen Anspruche beinhalten vorteilhafte Weiterbildungen der 
unanhangigen Anspruche 1 und 24, und sind daher auch als neu und erfinderisch 
anzusehen. 



Formblatt PCT/Beiblatt/409 (Blatt 1) (EPA- April 1997) 



Anlage 2 zur Eingab$ dejp • PCTy f ftf > 99VJ02 067 

Continental Teves A<3 # $ # Eo. , oHt • * # • : ### . . I • 
vom 25.05.2000 II • 



Neuer Absatz der Beschr eibung , welcher dem Absatz 1 auf der 
Seite 3 der ursprunglichen Be s chre ibung folgen soil. 



Aus der US 5 682 333 ist ein Verfahren zum Abgleich der 
Raddrehzahlen fur ein Kraf tf ahrzeug bekannt geworden, bei 
dem Skalierungsf aktoren fur die Rader bestimmt werden, um 
einander angeglichene korrigierte Raddrehzahlen zu 
ermitteln. Bei dem Verfahren wird in einem ersten Schritt 
mittels eines schnellen Grobabgleichs eine grobstufige 
Skalierungsf aktorbestimmung durchgef uhrt , wenn fehlende 
Kurvenfahrt, eine bestimmte Mindestgeschwindigkeit und eine 
hochstens geringe Fahrzeugbeschleunigung erkannt wird. 
Anschllefiend wird durch einen Feinabgleich ein feinstufiger 
Skalierungsf aktor bestimmt, wobei entweder jedes Rad einer 
Achse zum jeweils seitengleichen Rad der anderen Achse, wenn 
ein hochstens geringes Antriebsmoment und das Oberschreiten 
einer Mindestgeschwindigkeit erkannt sind, oder jedes Rad 
der einer Seite zum jeweils gegeniiberliegenden, achsgleichen 
Rad, wenn ein grofieres Antriebsmoment, eine hochstens rnafiige 
Kurvenfahrt und das Oberschreiten einer 
Mindestgeschwindigkeit erkannt sind, abgeglichen wird. 

Anschlufi : Seite 3, Absatz 2 der urspriinglichen Beschreibung. 



Anlage 1 zur Eingabe. dejr 
Continental Teves A(?-%-£o. t>HC3 
vom 25.05.2000 : : 



• • • • 



PCT/EP99/02067 
• • • • 



• • • 



• • • 



• • • • • 
• • • • 
• • • • 



• ♦ • • 



Neue Patentanspruche 1 und 24 

1. Verfahren zum Ermitteln von Korrekturwerten fur die 

Radgeschwindigkeiten eines Fahrzeugs, mit dem Schritt 
Ermitteln der Radgeschwindigkeiten der Rader (101-104) 
des Fahrzeugs wahrend der Fahrt, 

dadurch gekennzeichnet, dafi die Radgeschwindigkeiten 
der Rader (101-104) des Fahrzeugs gruppenweise fur die 
Rader der nicht angetriebenen Achse (105 bzw. 106) und 
fur die Rader der linken Fahrzeugseite (101,104) und 
der rechten Fahrzeugseite (102,103) ausgewertet werden, 
und nach Mafigabe der Auswertungsergebnisse 
Korrekturwerte fur die einzelnen Rader (101-104) des 
Fahrzeugs ermittelt werden, 

24. Vorrichtung zum Ermitteln von Korrekturwerten fur die 
Radgeschwindigkeiten eines Fahrzeugs, mit 
Radsensoren (111-114) zum Ermitteln der 

Radgeschwindigkeiten der Rader (101-104) des Fahrzeugs 
wahrend der Fahrt, 

gekennzeichnet durch eine Ermittlungseinrichtung (230, 
601-607), die die Radgeschwindigkeiten der Rader (101- 
104) des Fahrzeugs gruppenweise fur zumindest eine 
Fahrzeugachse (105 oder 106) und zumindest eine 
Fahrzeugseite auswertet und nach Mafigabe der 
Auswertungsergebnisse Korrekturwerte fur die einzelnen 
Rader (101-104) des Fahrzeugs ermittelt, wobei die 
Ermittlungseinrichtung (230, 601-607) eine Einrichtung 
(601) fur die gruppenweise Auswertung der 
Radgeschwindigkeiten der Rader der nicht angetriebenen 
Achse (105 bzw. 106) und je eine Einrichtung (602,603) 
fur die gruppenweise Auswertung der 

Radgeschwindigkeiten der Rader der linken Fahrzeugseite 
(101,104) und der rechten Fahrzeugseite 



(102, 103) aufweist . 




s 



VERTRjflftjBER DIE INTERNATIONALE ZlAtlVIM EN ARBEIT 
AUF DEM GEBIET DES PATENTWESENS 

PCT 

INTERNATIONAL^ RECHERCHENBERICHT 

(Artikel 18 sowie Regeln 43 und 44 PCT) 



Aktenzeichen des Anmelders Oder Anwalts 
PC9360KDBJO 


WEITERES siehe Mitteilung liber die Ubermittlung des internationalen 

Recherchenberichts (Formblatt PCT/ISA/220) sowie, soweit 
VORGEHEN zutreffend. nachstehender Punkt 5 


Internationales Aktenzeichen 

PCT/EP 99/02067 


Internationales Anmeldedatum 
(Tag/Monat/Jahr) 

26/03/1999 


(Fruhestes) Prioritatsdatum (Tag/Monat/Jahr) 

31/03/1998 


Anmelder 

CONTINENTAL TEVES AG & CO. OHG et al . 



Dieser Internationale Recherchenbericht wurde von der Internationalen Recherchenbehdrde erstellt und wird dem Anmelder gemaR 
Artikel 18 ubermittelt. Eine Kopie wird dem Internationalen Buro ubermittelt 

Dieser internationale Recherchenbericht umfaBt insgesamt _3 Blatter. 

["3C| Daruber hinaus liegt ihm jeweils eine Kopie der in diesem Bericht genannten Unterlagen zum Stand der Technik bei. 



1 . Grundlage des Berichts 

a. Hinsichtlich der Sprache ist die internationale Recherche auf der Grundlage der internationalen Anmeldung in der Sprache 
durchgefuhrt worden, in der sie eingereicht wurde, sofern unter diesem Punkt nichts anderes angegeben ist. 



□ 



Die internationale Recherche ist auf der Grundlage einer bei der Behorde eingereichten Ubersetzung der internationalen 
Anmeldung (Regel 23.1 b)) durchgefuhrt worden. 

b. Hinsichtlich der in der internationalen Anmeldung offenbarten Nucleotid- und/oder Aminosauresequenz ist die internationale 
Recherche auf der Grundlage des Sequenzprotokolls durchgefuhrt worden, das 
| | in der internationalen Anmeldung in Schriflicher Form enthalten ist. 

| | zusammen mit der internationalen Anmeldung in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 

| | bei der Behorde nachtraglich in schriftlicher Form eingereicht worden ist 

| | bei der Behorde nachtraglich in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 

| | Die Erklarung, da3 das nachtraglich eingereichte schriftliche Sequenzprotokoll nicht uber den Offenbarungsgehalt der 
internationalen Anmeldung im Anmeldezeitpunkt hinausgeht, wurde vorgelegt. 

| | Die Erklarung, daG die in computerlesbarer Form erfaBten Informationen dem schriftlichen Sequenzprotokoll entsprechen, 
wurde vorgelegt. 

| | Bestimmte Anspruche haben sich ats nicht recherchierbar erwiesen (siehe Feld I). 
| | Mangelnde Einheitlichkeit der Erfindung (siehe Feld II). 

Hinsichtlich der Bezeichnung der Erfindung 

| X | wird der vom Anmelder eingereichte Wortlaut genehmigt. 
| | wurde der Wortlaut von der Behorde wie folgt festgesetzt: 



5. Hinsichtlich der Zusammenfassung 

| | wird der vom Anmelder eingereichte Wortlaut genehmigt 

wurde der Wortlaut nach Regel 38.2b) in der in Feld III angegebenen Fassung von der Behorde festgesetzt. Der 
|X| Anmelder kann der Behorde innerhalb eines Monats nach dem Datum der Absendung dieses internationalen 

Recherchenberichts eine Stellungnahme vorlegen. 

6. Folgende Abbildung der Zeichnungen ist mit der Zusammenfassung zu veroffentlichen: Abb. Nr. 2 ' 

[X| wie vom Anmelder vorgeschlagen \^ keine der Abb. 

| | weil der Anmelder selbst keine Abbildung vorgeschlagen hat. 
| | weil diese Abbildung die Erfindung besser kennzeichnet. 



Formblatt PCT/ISA/210 (Blatt 1) (Juli 1998) 



INTERN ATIONALER RECHERCHENBERICHT 



Internationales Aktenzeichen 
PCT/EP 99/02067 



Feld III 



WORTLAUT DER ZUSAMMENFASSUNG (Fortsetzung von Punkt 5 auf Blatt 1) 



Zeile 6 loschen "Fahrzeugachsen" einfugen "Fahrzeugachse" 



Formblatt PCT/1SA/210 (Fortsetzung von Blatt 1 (2))(Juli 1998) 



INTERNATIONAL RECHERCHENBERICHT 



ernationales Aktenzeichen 

PCT/EP 99/02067 



A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDES 

IPK 6 B60T8/00 



Nach der Internationalen Patentklassifikation (IPK) Oder nach der nationafen K lass ifikat ion und der IPK 



B. RECHERCHIERTE GEBIETE 



Recherchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Klassifikationssymbole ) 

IPK 6 B60T 



Recherchierle aber nicht zum Mindestprufstoff gehorende Veroffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen 



Wahrend der internationalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe) 



C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Kategorie 0 


Bezeichnung der Veroffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile 


Betr. Anspruch Nr. 


X 

P,A 
A 


US 5 682 333 A (BAUMANN MATTHIAS) 

28. Oktober 1997 

siehe Spalte 1, Zeile 26-33 

siehe Spalte 2, Zeile 4-24 

siehe Spalte 3, Zeile 44 - Spalte 7; 

Abbi Idung 

EP 0 855 597 A (SUMITOMO RUBBER IND 
;SUMIT0M0 ELECTRIC INDUSTRIES (JP)) 

29. Jul i 1998 

siehe Zusammenf assung 

EP 0 508 146 A (SUMITOMO ELECTRIC 
INDUSTRIES) 14. Oktober 1992 
siehe Zusammenf assung 


1,3,4, 
7-13,21, 
22,24, 
26,27,29 

1,24 


Weitere Veroffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu Y Siehe Anhang Patentfamilie 
1 1 entnehmen 


° Besondere Kategorien von angegebenen Veroffentlichungen "T" Spatere Veroffentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedatum 
"A" Veroffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert, ° der 6 * m Pfioritatsdatum veroffentlicht worden ist und mit der 

aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist Anmeldung nicht kolhdiert, sondern nur zum Verstandnis des der 
„_„ .... _ . . t | ,_ Emndung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden 
E alteres Dokument, das jedoch erst am oder nach dem internationalen Theorie angegeben ist 

Anmeldedatum veroffentlicht worden ist „ x „ Veroffent|jchung von beS onderer Bedeutung; die beanspruchte Ertindung 
"L" Veroffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er- kann allein aufgrund dieser Veroffentlichung nicht als neu oder auf 

scheinen zu lassen, oder durch die das Veroffentlichungsdatum einer erf inderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden 

fnf?^^^ belegt werden ., Y „ Veroffentlicnung von beS onderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 

:-m? besonderen Grund angegeben ist (w,e kann njcnt a|$ auf erT i nderis cher Tatigkeit beruhend betrachtet 
w tT „■ I . . . . . „. . _ M . werden, wenn die Veroffentlichung mit einer oder mehreren anderen 
O Veroffentlichung, die sich auf eine mundliche Offenbarung, Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und 

eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht diese Verbindung fur einen Fachmann nahelieqend ist 
"P" Veroffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach „_„.. „„ 41 . . .. .. . . „ 4 J ... . 

dem beanspruchten Prioritatsdatum veroffentlicht worden ist & veroffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist 


Datum des Abschlusses der internationalen Recherche 

15. Jul i 1999 


Absendedatum dss internationalen Recherchenberichts 

22/07/1999 


Name und Postanschrift der Internationalen Recherchenbehorde 
Europaisches Patentamt, P.B. 5818 Patentlaan 2 
NL - 2280 HV Rijswijk 
Tel. (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl, 
Fax: (+31-70) 340-3016 


Bevollmachtigter Bediensteter 

Van Koten, G 



Formblatt PCT/1SA/210 (Blatt 2) (Juli 1992) 
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(57) Abstract 

The invention relates to a method for 
determining correction values for the wheel 
speeds of a vehicle, comprising the follow- 
ing steps: determining the speeds of the ve- 
hicle wheels during travel, said vehicle wheel 
speeds being evaluated in groups for at least 
one vehicle axle and at least one vehicle 
side; and determining the correction values 
for the individual vehicle wheels according 
to the results of the evaluation. The inven- 
tion also relates to a device for determining 
correction values, comprising wheel sensors 
(1 1 1-1 14) for detecting the speeds of the ve- 
hicle wheels (101-104) during travel and a 
device (230, 601-607) which evaluates the 
vehicle wheel speeds in groups for at least 
one vehicle axle and at least one vehicle side 
and determines the correction values for the 
individual wheels of the vehicle according to 
the results of this evaluation. 
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(57) Zusammenfassung 

Angegeben wird cin Verfahren zum Ermitteln von Korrekturwerten fur die Radgeschwindigkeiten eines Fahrzeugs, mit dem 
Schritt Ermitteln der Radgeschwindigkeiten der Rader des Fahrzeugs wahrend der Fahrt, wobei die Radgeschwindigkeiten der Rader 
des Fahrzeugs gruppenweise fur zumindest eine Fahrzeugachse und zumindest eine Fahrzeugseite ausgewertet und nach MaBgabe der 
Auswertungsergebnisse Korrekturwerte fur die einzelnen Rader des Fahrzeugs ermittelt werden. Angegeben wird auGerdem eine Vorrichtung 
zum Ermitteln von Korrekturwerten mit Radsensoren (111 - 114) zum Ermitteln der Radgeschwindigkeiten der Rader (101 - 104) des 
Fahrzeugs wahrend der Fahrt, und einer Ermittlungseinrichtung (230, 601-607), die die Radgeschwindigkeiten der Rader des Fahrzeugs 
gruppenweise fur zumindest eine Fahrzeugachse und zumindest eine Fahrzeugseite auswertet und nach MaBgabe der Auswertungsergebnisse 
Korrekturwerte fur die einzelnen Rader des Fahrzeugs ermittelt. 
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Verfahren und Vorrichtung zum Ermitteln von 
Korrekturwerten fur Radge schwindigkei ten 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung 
zum Ermitteln von Korrekturwerten fur die Radgeschwindig- 
keiten eines Fahrzeugs gemaft den Oberbegrif f en der unabhan- 
gigen Anspruche. Ein solches Verfahren und eine solche Vor- 
richtung sind aus der DE-4 424 18 C2 bekannt. 

Radgeschwindigkeiten werden iiblicherweise mittels Radsenso- 
ren gemessen. Ihrer Konstruktion nach sind diese Radsenso- 
ren ublicherweise so, dafi sie Winkelgeschwindigkeiten mes- 
sen, beispielsweise indent sie das Vorbeiziehen von Markie- 
rungen, die sich mit dem Rad mitbewegen, an einem Sensor 
uberwachen. Dadurch wird beispielsweise eine Impulsfolge 
gewonnen, deren Frequenz mit der Raddrehgeschwindigkeit 
steigt . 

Die Radgeschwindigkeit, in der technischen Literatur auch 
als Radumf angsgeschwindigkeit bezeichnet, ist mit der Dreh- 
bzw. Winkelgeschwindigkeit des Rades uber den Zusammenhang 
v = co ■ r* verknupft sind, wobei v die Radgeschwindigkeit 
ist (genauer die Radumf angsgeschwindigkeit ) , co die Winkel- 
geschwindigkeit des Rades und r der Reif enradius . Damit 
geht der Reifenradius in die Berechnung der Radgeschwindig- 
keit ein. Der Reifenradius kann z.B. aus Herstellerangaben 
ermittelt werden, indem ein mittlerer Wert verwendet wird, 
der innerhalb der herstellungsbedingten Toleranzen liegt. 
Da die Reifenradien an den einzelnen Radern eines Fahrzeugs 
unterschiedlich sein konnen, beispielsweise aufgrund von 
Abnutzung, herstellungsbedingten Toleranzen, Montage von 
Reifen von unterschiedlichen Herstellern etc., und die ex- 
akten Werte der Radien nicht bekannt sind, kann aus der un- 
mittelbar gemessenen (und ggf. gefilterte) Winkelgeschwin- 
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digkeit des betrachteten Rades aur naherungsweise die Rad- 
geschwindigkeit berechnet werden. 

Bei vergleichsweise genauen Schlupf-und Stabilitat sregelun- 
gen, aber auch fur Fahrzustandserkennungsalgorithmen, bei 
denen z.B. der Radschlupf oder die Radgeschwindigkeitsdif - 
ferenzen, usw. verwendet werden, ist es daher erf orderlich, 
den storenden Einfluli der unterschiedlichen Reifenradien zu 
eliminieren. Demnach sind fur jedes Rad Korrekturwerte zu 
ermitteln, mit denen die entsprechende Radgeschwindigkeit 
korrigiert werden kann, da die Radgeschwindigkeiten meist 
unter der Annahme von Radern mit exakt denselben Reifenra- 
dien bestimmt werden. 

Aus der DE 4 424 318 C2 ist ein Ant riebsschlupf regelsystem 
bekannt, in dem Bedingungen fur die Ermittlung von Korrek- 
turfaktoren festgelegt sind. Die Fahr zeugseiten (links bzw. 
rechts) werden getrennt betrachtet. Eine Reif entoleranzbe- 
rechnung wird zugelassen, wenn bestimmte Bedingungen einer- 
seits hinsichtlich des Drosselklappenwinkels und anderer- 
seits hinsichtlich des Verhaltnisses der Geschwindigkeiten 
der Rader von anget riebener und nicht angetriebener Achse 
an einer betrachteten Fahrzeugseite erfiillt sind. 
Dieses Verfahren hat den Nachteil, daft aufgrund des Ver- 
gleichs der nicht korrigierten Radgeschwindigkeiten die Ab- 
gleichsbedingungen bei einem stark abweichenden Rad sehr 
haufig erfiillt sind, wodurch die Genauigkeit eines nachge- 
schalteten Abgleichverf ahrens sehr beeintrachtigt wird. 
Desweiteren werden keine Kriterien fur den Abgleich der 
Radgeschwindigkeiten der linken Fahrzeugseite zur rechten 
Fahrzeugseite angegeben . 
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Aus der DE 3 718 421 ist ein Verfahren zur Kurvenf ahrter- 
kennung und zur Ermittlung eines Korrekturf aktors bekannt, 
mit dem das Verhaltnis der Reifenradien der nicht angetrie- 
benen Achse ermittelt wird. Das Verfahren geht von der An- 
nahme aus, daft der von der Kurvenfahrt abhangige Einflufl 
auf die Ermittlung uber eine Langzeit f ilterung von 30 bis 
40 s eliminiert werden kann. Diese Annahme ist jedoch bei 
kurvigem Streckenverlauf nicht gerecht f ertigt , so daft ent- 
weder ungenaue Ergebnisse ermittelt oder wesentlich hohere 
Zeitkonstanten fur die Filterung gewahlt werden muBten, was 
zu sehr langen Lernzeiten fuhren wiirde. 

Aufgabe der Erfindung ist es, ein Verfahren und eine Vor- 
richtung zum Ermitteln von Korrekturwerten fur die Radge- 
schwindigkeiten eines Fahrzeugs anzugeben, die eine schnel- 
le, zuverlassige und sehr genaue Korrekturwertermittlung 
fur alle Rader des Fahrzeugs erlauben. 

Diese Aufgabe wird mit den Merkmalen der unabhangigen An- 
spruche gelost. Abhangige Anspruche sind auf bevorzugte 
Ausfuhrungsformen der Erfindung gerichtet. 

Da in modernen Schlupf regelf unkt ionen haufig achsweise bzw. 
seitenweise Vergleiche von Radgeschwindigkeiten stattfin- 
den, ist es wichtig, daB die Radgeschwindigkeitswerte achs- 
weise (an der Vorderachse bzw. an der Hinterachse) und sei- 
tenweise (rechte Seite, linke Seite) vergleichbar sind. 
Dies fiihrt letztendlich zu der Forderung, daB alle Radge- 
schwindigkeiten des Fahrzeugs paarweise miteinander ver- 
gleichbar sein mussen, so dali ein entsprechender Satz von 
Korrekturf aktoren zu ermitteln ist. Wenn der absolute Wert 
der Radgeschwindigkeiten nicht sehr genau bestimmt werden 
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mufi, kann es ausreichend sein, einen Korrekturf aktor zu 
wahlen ( vor zugsweise einen "runden" Wert) und bezugnehmend 
darauf die Korrekturwerte fur die ubrigen Rader zu bestim- 
men . 

Zunachst werden Einzelabgleiche fur zumindest eine Fahr- 
zeugseite (die linken Rader bzw. die rechten Rader) und fur 
zumindest eine Fahr zeugachse (die Rader an der Vorderachse 
bzw. die Rader an der Hinterachse) vorgenommen . Ausgehend 
von diesen Einzelabgleichen wird dann der Gesamtabgleich 
zur Ermittlung der genannten Korrekturwerte vorgenommen. 

Vorzugsweise erfolgen Einzelabgleiche fur die linke Seite 
und die rechte Seite des Fahrzeugs, sowie fur die nicht an- 
getriebene Fahrzeugachse (oder als die nicht angetrieben 
angesehene Fahrzeugachse) . Nach Vornahme dieser Abgleiche 
wird der gesamte Satz von Korrekturwerten fur alle Rader 
des Fahrzeugs ermittelt. Der Abgleich fur eine Fahrzeugsei- 
te und fur eine Fahrzeugachse erfolgt durch Auswertung der 
fur die Rader an dieser Seite bzw. an dieser Achse gemesse- 
nen Radgeschwindigkeiten . Die Auswertung kann in Echtzeit 
geschehen (die momentan gemessenen Werte werden sofort ver- 
arbeitet) oder bezugnehmend auf zwischengespeicherte Werte. 

Vorzugsweise erfolgt die Auswertung dann r wenn fur die Aus- 
wertung der Radgeschwindigkeiten der Rader der betrachteten 
Gruppe gunstige Bedingungen vorliegen (Echtzeit), oder zu- 
mindest werden dann Daten fur die spatere Auswertung ge- 
speichert . 

Zeichnungen werden nachfolgend einzel- 
der Erfindung beschrieben, es'zeigen: 



Bezugnehmend auf die 
ne Ausf uhrungsf ormen 
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Fig. 1 schematisch ein Fahrzeug, in dem die Erfindung ange- 
wendet werden kann, 

Fig. 2 schematisch eine erf indungsgemafie Vorxichtung zum 
Ermitteln von Korrekturwerten, 

Fig. 3 nach Art eines FluJJdiagramms ein er f indungsgemafies 
Verfahren zum ermitteln von Korrekturwerten, 

Fig. 4 eine Ausf uhrungsf orm einer Zustandser kennungsein- 
richtung, 

Fig. 5 eine Ausf uhrungsf orm einer Logik fur die Erkennung 
der Geradeausfahrt, 

Fig. 6 eine Ausf uhrungsf orm einer Korrekturwertermittlungs- 
einrichtung, 

Fig. 7 eine Ausf uhrungs form einer Einrichtung zur Vornahme 
des Querabgleichs . 



Fig. 1 zeigt schematisch ein Fahrzeug mit vier Radern 101 - 

104. Die Rader 101 und 102 befinden sich an der Vorderachse 

105, die Rader 103 und 104 an der Hinterachse 106. Jedes 
Rad weist Radbremsen 121 - 124 auf. AuBerdem sind radindi- 
viduell Radsensoren 111 - 114 vorgesehen, die liber Signal- 
leitungen 111a - 114a jeweils Signale an eine Vorrichtung 
130 liefern, wobei die Signale ein MaB fur die gemessenen 
Drehgeschwindigkeiten der einzelnen Rader sind. Die Vor- 
richtung 130 kann eine Steuerung bzw. Regelung im weitesten 
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Sinne sein, die auch nach Maftgabe weiterer Sensoren 115 - 
117 Ausgangssignale 131 erzeugt, mit denen insbesondere die 
Bremsen 121 - 124 der einzelnen Rader angesprochen und vor- 
teilhaft beeinfluftt werden konnen. Ebenso konnen weitere 
Stellglieder von Schlupf regelf unktionen, wie Drossel klappe , 
Zundwinkelverstellung- oder ausblendung oder weitere Abneh- 
mer der korrigierten Radgeschwindigkeiten vorteilhaft be- 
einflufit werden. Die auf den Signalleitungen 111a - 114a 
einlaufenden Radsignale sind unter anderem durch den Radius 
des jeweiligen Rades beeinflufit, wie dies anfangs erlautert 
wurde . 



Dementsprechend ist in der Vorrichtung 130 eine Vorrichtung 
zum Ermitteln von Korrekturwerten fur diese Signale vorge- 
sehen, sowie eine Vorrichtung zum Korrigieren der Signale 
nach Mafigabe der ermittelten Korrekturwerte. In Fig. 2 ist 
dies deutlicher dargestellt. 

Fig. 2 ist als funktionales Blockdiagramm zu verstehen. 
Gleiche Komponenten wie in Fig. 1 haben gleiche Bezugszei- 
chen. Die Vorrichtung 130 weist eine allgemeine Steuerung 
200 auf, eine Zustandserkennung 210, einen Speicher 220, 
eine Korrekturf aktorermittlung 230, eine Korrektureinrich- 
tung 240 und eine allgemeine Bremsensteuerung bzw. -rege- 
lung 250 auf. Zur Vornahme allgemeiner Steuerungsvorgange 
sind die genannten Komponenten uber einen Kanal 201 mitein- 
ander verbunden, so daft die fur den Betrieb bzw. Ablauf 
notwendigen Inf ormat ionen ausgetauscht werden konnen. 
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Die Wirkungsweise der genannten Komponenten wird nachfol- 
gend erlautert . Die Signale 111a - 114a der einzelnen Rad- 
sensoren 111 - 114 werden allgemein in der Vorrichtung 130 
empfangen und konnen dort ggf. selektiv im Speicher 220 ge- 
speichert werden. Die Selektion kann durch die Zustandser- 
kennung 210 oder durch geeignete Zu-sat zsensorik gesteuert 
werden, die ebenfalls auf die Signale 111a - 114a Bezug 
nimmt. Schematisch durch gestrichelte Linie 261 angedeutet 
ist eine Option, wonach die Zustandser kennung 210 auch 
(ggf. auch nur) auf die korrigierten Radsignale Bezug 
nimmt, wie sie von der Korrektureinr ichtung 240 ausgegeben 
werden. In der Korrekturwertermitt lung werden die Korrek- 
turwerte wie weiter oben prinzipiell und weiter unten aus- 
fiihrlicher dargelegt ermittelt. Sie werden dann der Korrek- 
tureinrichtung 240 eingegeben, die nach Maflgabe dieser Kor- 
rekturwerte die Radsignale 111a - 114a korrigiert und an 
alle Regel- und Steuereinrichtungen (z.B Bremsensteuerung 
250) weiterleitet, die korrigierte Radgeschwindigkeiten be- 
notigen. Die Vorrichtung zum Ermitteln der Korrekturwerte 
weist demnach insbesondere die Korrekturwertermittlungsein- 
richtung 230, ggf. zusammen mit Speicher 220 und Zustand- 
serkennung 210 auf. 

Die Ermittlung der Korrekturwerte basiert auf einer grup- 
penweisen Auswertung der gemessenen Radgeschwindigkeiten. 
Als Gruppen werden die Radgeschwindigkeitswerte an einer 
Fahrzeugseite (beispielsweise am Rad vorne links und am Rad 
hinten links bzw. am Rad vorne rechts und am Rad hinten 
rechts) genommen bzw. die Radgeschwindigkeitswerte an einer 
Achse (beispielsweise hinten links und hinten rechts) . Die 
Auswertung innerhalb einer Gruppe, auch als "Abgleich" an- 
gesprochen, kann beispielsweise die Quot ientenbildung , die 
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Dif ferenzbildung oder ein Vergleich sein, wobei hierfur je- 
weils die Werte des einen Rades der Gruppe und des anderen 
Rades der Gruppe herangezogen werden. Der Langsabgleich um- 
fafit damit die gruppenweise Auswertung der Radgeschwindig- 
keitswerte einer Fahr zeugseite (beispielsweise Langsab- 
gleich links: die gruppenweise Auswertung der Radgeschwin- 
digkeiten der Rader der linken Fahrzeugseite ; Querabgleich 
der nicht anget riebenen Achse: die gruppenweise Auswertung 
der Radgeschwindigkeiten der Rader an der nicht angetriebe- 
nen Fahrzeugachse oder an der als nicht angetrieben angese- 
henen Achse) . 



Zur Klarstellung sei angemerkt, daB unter "Radsignalen" 
hier schon insoweit aufbereitete Signale- verstanden werden, 
als diese Signale die Radgeschwindigkeit kennzeichnen 
(vorzugsweise als digitalen Wert) . Die Radsignale auf den 
Leitungen 111a - 114a sind nicht als Impulsfolgen anzuse- 
hen. Wenn die Radsensoren 111 - 114 lediglich Impulsfolgen 
ausgeben, ware in der Vorrichtung 130 noch eine Verarbei- 
tung vorzusehen, die aus diesen Impulsfolgen die benotigten 
Geschwindigkeitsdaten ermittelt. 



Fig. 2 zeigt eine Ausf iihrungsf orm, bei der die fur die Aus- 
wertung herangezogenen Geschwindigkeitswert e im Speicher 
220 zwischengespeichert werden und ihm von der Korrektur- 
wertermittlung 230 gleich oder spater entnoramen werden. Die 
Einspeicherung der Radgeschwindigkeiten 111a - 114a erfolgt 
vorzugsweise selektiv insoweit, als fur die Auswertung ei- 
ner Gruppe jeweils solche Daten herangezogen werden, die zu 
solchen Zeitpunkten bzw. Fahr zustanden gewonnen wurden, die 
fur die betrachtete Gruppe gunstige Werte liefern. Diese 
Zeitpunkte bzw. Fahrsituat ionen konnen durch die Zustand- 
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serkennungseinrichtung 210 erkannt werden. Die Zustandser- 
kennungseinrichtung 210 nimmt auf die Radgeschwindigkeits- 
werte 111a - 114a (und/oder auf die bereits korrigierten 
Werte 261) Bezug und gibt die Einspeicherung der jeweils 
betrachteten Daten uber ein schematisch gezeichnetes Gatter 
221 frei bzw. sperrt sie. 

Damit ist sichergestellt , daJJ die Korrekturwertermittlung 
230 jeweils auf solche Radgeschwindigkeitswerte Bezug 
nimmt, die zu "gunstigen" Zeitpunkten gewonnen wurden. Was 
unter "gunstigen" Zeitpunkten zu verstehen ist, wird weiter 
unten erlautert. 

Die gruppenweise Auswertung der Radgeschwindigkeiten er- 
folgt vorzugsweise fur die Rader der linken Fahrzeugseite, 
die Rader der rechten Fahrzeugseite und die Rader der nicht 
angetriebenen (oder als nicht angetrieben angesehenen) Ach- 
se. Aus diesen drei gruppenweisen Auswertungen ergeben sich 
drei Beziehungen. Wenn weiterhin einer der Korrekturf akto- 
ren gewahlt wird (beispielsweise zu 1), konnen die ubrigen 
drei Korrekturf aktoren aus den drei Einzelabgleichen 
(gruppenweisen Auswertungen) bestimmt werden. Die Korrek- 
turwertermittlung 230 schreibt die ermittelten Korrektur- 
werte in die Korrektureinrichtung 240 ein bzw. iiberschreibt 
alte Korrekturwerte, so daft die (neuen) Korrekturwerte fur 
die Korrektur der Radgeschwindigkeiten 111a - 114a verwen- 
det werden konnen. 

Bezugnehmend auf Fig. 3 wird das erf indungsgemafie Verfahren 
prinzipiell erlautert. Es beginnt mit dem Startschritt 300. 
Das Verfahren kann nach Maftgabe bestimmter Bedingungen aus- 
gelost werden, beispielsweise Ablauf einer bestimmten Zeit- 
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dauer, Anlassen des Fahrzeugs, Vornahme von Wartungsarbei- 
ten o.a. Es schlieften sich dann Abfragen 310 - 330 an. Die 
gezeigte Reihenfolge ist als Ausf uhrungsbeispiel zu verste- 
hen, -sie kann auch anders als dargestellt sein, z.B. konnen 
die Schritte 310-330 parallel ausgefuhrt sein. In 310 wird 
uberpruft, ob fur den Langsabgleich fur die linke Fahrzeug- 
seite ein gunstiger Zustand vorliegt. Sofern dies der Fall 
ist, werden die benotigten Raddaten eingespeichert ( im 
Speicher 220), siehe Schritt 311. Im Schritt 320 wird uber- 
pruft, ob- fur den Langsabgleich fur die rechte Seite gun- 
stige Bedingungen vorliegen. Ist dies der Fall, werden die 
benotigten Daten in den Speicher eingeschrieben, siehe 
Schritt 321. In Schritt 330 wird uberpriift, ob die Rad- 
datenspeicherung fur den Querabgleich der nicht angetriebe- 
nen (oder als nicht angetrieben angesehenen) Achse noch 
notwendig ist und ob hierfur gunstige Bedingungen vorlie- 
gen. Ist dies der Fall, werden die benotigten Daten gespei- 
chert (Schritt 331) . Wenn die Aktualisierung und Einspei- 
cherung notwendiger Daten fur die einzelnen Abgleiche fest- 
gestellt wird, wird zum Schritt 350 gegangen. Dort werden 
die einzelnen Abgleiche (Langsabgleich links, Langsabgleich 
rechts und Querabgleich der nicht angetriebenen oder der 
als nicht angetrieben angesehenen Achse) vorgenommen. Be- 
zugnehmend auf die dann ermittelten Ergebnisse wird der Ge- 
samtabgleich zur Ermittlung aller Korrekturf aktoren in 
Schritt 360 vorgenommen. In Schritt 370 werden die ermit- 
telten Korrekturwerte ausgegeben (in Fig. 2 beispielsweise 
von Einrichtung 230 nach Einrichtung 240). Ein permanentes 
Durchlaufen des Algorithmus ist vorteilhaft, da Anderungen 
jederzeit ermoglicht werden mussen, da Radienanderungen zu 
keinem Zeitpunkt auszuschliefien sind (z.B. Montage eines 
Notrades ohne Unterbrechung des Zundungslauf s ) . 
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In der beschriebenen Ausf uhrungsf orm werden die einzelnen 
Abgleiche also nicht unmittelbar dann vorgenommen werden, 
wenn fur diesen Abgleich gunstige Bedingungen vorliegen. 
Vielmehr werden dann die vorliegenden Daten zwischengespei- 
chert, wobei der Abgleich spater stattfinden kann. In einer 
anderen, im Fluftdiagramm der Fig. 3 nicht gezeigten Mog- 
lichkeit konnen die bei den giinstigen Bedingungen ermittel- 
ten Daten unmittelbar zur Vornahme des Abgleichs verwendet 
werden. Der Abgleich erfolgt dann zu dem Zeitpunkt, zu dem 
die Daten tatsachlich ermittelt werden. Eine Zwischenspei- 
cherung der Daten kann dann entfallen. 

Nachfolgend werden die gruppenweisen Auswertungen bzw. die 
einzelnen Abgleiche sowie die Ermittlung der giinstigen Be- 
dingungen hierfur beschrieben. 



Allgemein gesprochen liegen gunstige Verhaltnisse fur die 
Rader einer Gruppe dann vor, wenn zwischen den Radern die- 
ser Gruppe keine Geschwindigkeitsunterschiede z.B. aufgrund 
von (unterschiedlichem) Schlupf oder aufgrund von geometri- 
schen Verhaltnissen die bei Kurvenfahrt auftreten konnen, 
denn dann kann davon ausgegangen werden, daft f estgestellte 
Geschwindigkeitsverhaltnisse Innerhalb einer -Gruppe tat- 
sachlich auf die momentanen Reifenradien zuruckzuf uhren 
sind und nicht auf transiente Storungen. Fur den Querab- 
gleich ( gruppenweise Auswertung fur die Radgeschwindigkei- 
ten der Rader einer Achse) bedeutet dies, daft keine Kurve 
gefahren werden sollte, weil dann schon aufgrund der unter- 
schiedlichen Kurvenradien fur Kurveninneres und Kurvenaulie- 
res Rad Geschwindigkeitsunterschiede auftreten. Daruber 
hinaus ergeben sich aufgrund anderer f ahrdynamischer Effek- 
te Geschwindigkeitsunterschiede, die nicht auf die unter- 
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schiedlichen Reifengrolien zuruckzuf uhren sind. Demnach ware 
fur den Querabgleich die Kurvenfahrt ein Ausschluft kriteri- 
um. Vorteilhaf terweise werden nur stabil und schwingungs- 
frei laufende Radgeschwindigkeiten ausgewertet bzw. zum Ab- 
gleich herangezogen . Fur den Langsabgleich ist sicherzu- 
stellen, daft an der angetriebenen Achse z.B. kein Antriebs- 
oder Schleppschlupf als Reif enabweichung interpretiert 
wird, sowie keine Kurvenfahrt vorliegt 

Erf indungsgemaft ist vorgesehen, jeweils die genannten Be- 
dingungen, wie sie fur eine Gruppe aufzustellen sind, fur 
sich alleine abzufragen und dann fur diese Gruppe den Ab- 
gleich vorzunehmen bzw. die dann gewonnenen Daten zu spei- 
chern, um den Abgleich gegebenenf alls spater anhand der ge- 
speicherten Daten vornehmen zu konnen. Dies hat den Vor- 
teil, daft die relevanten Daten fruher gesammelt werden kon- 
nen, da weniger Bedingungen gleichzeitig zutreffen miissen, 
um die gruppenweise Auswertung fur eine Gruppe (bzw. die 
Datenspeicherung hierfur) zuzulassen. 

Die Erkennung der gunstigen Bedingungen kann bezugnehmend 
auf die gemessenen Radgeschwindigkeiten und/oder bezugneh- 
mend auf die (nach Maftgabe alter Korrekturwerte ) korrigier- 
ten Radgeschwindigkeiten erfolgen (siehe angedeutete Si- 
gnalfuhrung 261 in Fig. 2). Die Korrekturwertermittlung 
selbst in Einrichtung 230 erfolgt jedoch bezugnehmend auf 
die gemessenen Radgeschwindigkeiten 111a bis 114a, die in 
Fig. 2 in den Speicher 220 eingespeichert werden. So konnen 
Bedingungen fur den Querabgleich ( vorzugsweise an der nicht 
angetriebenen oder als nicht angetrieben angesehenen Achse) 
unabhangig von Bedingungen far den Langsabgleich links und 
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unabhangig von Bedingungen fur den Langsabgleich rechts 
uberpruft werden. 

Die Bedingung fur den rechten Langsabgleich kann lauten: 
Vknr > Vkar, 

wenn das Antriebsmoment am anget riebenen Rad der rechten 
Seite positiv ist, und 

Vknr < Vkar, 

wenn das Antriebsmoment am rechten angetriebenen Rad nega- 
tiv ist, wobei V die Radgeschwindigkeiten bezeichnet, k auf 
den korrigierten Wert (liber Leitung 261 in Fig. 2) hin- 
weist, n auf. den Wert an einer nicht angetriebenen Achse, a 
auf den Wert an einer angetriebenen Achse und r auf die Ra- 
der der rechten Fahr zeugseite . Fur Fahrzeuge, bei denen 
keine Motormomenteninf ormation zur Verfiigung steht, kann 
ersatzweise auch die Fahr zeugbeschleunigung bzw. - verzoge- 
rung verwendet werden. Fur die linke Seite gelten sinngemaft 
die gleichen Bedingungen, wobei in der Benennung der Groften 
in den Indizes r durch 1 zu ersetzen ware. Durch die Ge- 
staltung der Abfrage kann sichergestellt werden, daft An- 
triebsschlupf bzw. Schleppschlupf an der angetriebenen 
(Oder der als angetrieben angesehenen) Achse geringer ist, 
als der durch unterschiedliche Radien erzeugte Geschwindig- 
keitsunterschied, so daft Geschwindigkeitsunterschiede tat- 
sachlich auf unterschiedliche Reifenradien zuruckgef uhrt 
werden konnen und die dann erfolgte Auswertung tatsachlich 
zu Korrekturwerten fuhrt, die lediglich die unterschiedli- 
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chen Reif enradien widerspiegeln und keine sonstigen transi- 
enten Storgroften. 

Wenn beispielsweise eine gunstige Bedingung fur den Langs- 
abgleich links erkannt wurde (Abfrage 310 in Fig. 3), kon- 
nen die dann vorliegenden Geschwindigkeitswerte oder Ge- 
schwindigkeitsverhaltnisse des Rades 101 und des Rades 104 
im Speicher 220 eingespeichert werden (Schritt 311 in Fig. 
3) . Es kann auch sofort die Auswertung dieser Gruppe von 
Radgeschwindigkeiten erf olgen . 

Der Langsabgleich fur die Rader einer Seite kann wie folgt 
vorgenommen werden. Ausgegangen wird immer noch vom Bei- 
spiel der linken Fahrzeugseite : Es werden vorlaufige Kor- 
rekturwerte DVP1 und DVP4 fur Rad 101 und Rad 104 ermit- 
telt. Dabei wird zunachst fur ein Rad, vorzugsweise das 
langsamer drehende, ein vorlaufiger Korrekturwert gewahlt. 
Daraus und aus dem Verhaltnis der Radgeschwindigkeiten wird 
dann fur das andere Rad ein vorlaufiger Korrekturwert be- 
rechnet. Nimmt man beispielsweise an, daft Rad 104 langsamer 
dreht als Rad 101, gilt: 

fur Vs4 < Vsl: 

Kv4 = C 

Kvl = Kv4 x Vsl/Vs4, 

wobei Vsl bzw. Vs4 die sich anhand der Radsensorwerte 111 
und 114 ergebenden Raddrehgeschwindigkeiten der Rader 101 
bzw. 104 sind, und Kvl und Kv4 vorlaufige Korrekturwerte 
fur die Radgeschwindigkeiten des Rads 101 bzw. des Rads 
104 . 
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Wenn die vorlaufigen Korrekturwerte sofort berechnet werden 
(ggf. ohne Zwischenspeicherung in Speicher 220 in Fig. 2), 
konnen die Groften Kvl und Kv4 mit Hilfe eines Tiefpafifil- 
ters (vorzugsweise erster Ordnung mit begrenzter Anderungs- 
geschwindigkeit) gefiltert werden, um weiter transiente 
Stbrungen ausschliefien zu konnen. 

Die vorlaufigen Korrekturwerte Kv2 und Kv3 fur die Rader 
der rechten Seite werden entsprechend berechnet. Es entste- 
hen dadurch zwei Satze von vorlaufigen Korrekturf aktoren, 
mit denen die Radgeschwindigkeiten einer Fahrzeugseite so 
korrigiert werden konnen, daft die Radgeschwindigkeiten sei- 
tenweise miteinander vergleichbar werden. Um alle Rader des 
Fahrzeugs paarweise miteinander vergleichbar zu machen, 1st 
ein weiterer Abgleich notwendig, insbesondere ein Querab- 
gleich vorzugsweise an der nicht angetriebenen (oder der 
als nicht angetrieben angesehenen) Achse. Auch hierfur ist 
zunachst ein gunstiger Zeitpunkt bzw. eine gunstige Fahrsi- 
tuation zu ermitteln. Ausgeschlossen werden sollten Kurven- 
fahrten, da aufgrund der Fahrzeuggeometrie die kurvenaufte- 
ren Rader auf einem grofteren Kreisradius laufen, als die 
kurveninneren Rader. Aufgrund der grofteren zuruckzulegenden 
Wegstrecke weisen die aufieren Rader eine grofiere Radge- 
schwindigkeit auf. Um eine Geradeausf ahrt zu erkennen, kann 
man sich empirisch gewonnene Erkenntnisse zunutze machen: 

- Statistisch tritt die Geradeausf ahrt haufiger auf, als 
eine Fahrt mit Streckenabschnitten, die dadurch gekenn- 
zeichnet sind, daft sie einen gleichbleibenden Kurvenradi- 
us haben und exakt derselbe Kurvenradius mehrfach in un- 
terschiedlichen Streckenabschnitten auftritt. 
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- Die Fahrt in eine Kurve hinein bzw. aus einer Kurve her- 
aus ist durch eine Lenkdynamik beim Einlenk- und Auslenk- 
vorgang gekennzeichnet . Eine permanente Kurvenfahrt er- 
fordert vom Fahrer haufigere Lenkkorrekturen als eine Ge- 
radeausf ahrt . 

Aufgrund der zwei obengenannten Feststellungen kann durch 
Beobachtung der zeitlichen Entwicklung des Geschwindig- 
keitsunterschieds zwischen linkem und rechtem Rad der 
(nicht angetriebenen oder als nicht angetrieben angesehe- 
nen) Achse eine Geradeausf ahrt ermittelt werden. 

Fig. A- zeigt eine Logik, die zur Geradeauser kennung dient. 
Sie kann beispielsweise in der Zustandser kennung 210 in 
Fig. 2 implementiert sein. In 401 wird der prozentuale Ge- 
schwindigkeitsunterschied der Rader einer Achse, vorzugs- 
weise der nicht angetriebenen (oder der als nicht angetrie- 
ben angesehenen) Achse, ermittelt. Hierzu werden die Radge- 
schwindigkeiten der Rader dieser Achse empfangen, fur ein 
Fahrzeug mit Heckantrieb demnach die Signale 111a und 112a 
von der Vorderachse. Die Einrichtung 401 kann die Diffe- 
renz, vorzugsweise die normierte Differenz, vorzugsweise 
normiert auf die kleinere der beiden Geschwindigkeiten, 
bilden und ausgeben. Der Wert kann vor zeichenbehaf tet in 
Abhangigkeit von den Geschwindigkeitsverhaltnissen (V4>v3 
oder v3>v4) sein. 402 und 403 sind zwei Filter mit unter- 
schiedlichen Zeit konstanten . Sie empfangen das Ausgangs- 
signal DVNA der Einrichtung 401 und filtern es . Es handelt 
sich jeweils urn Tief paftf ilter . 403 hat dabei eine groftere 
Zeitkonstante als Filter 402, beispielsweise eine urn minde- 
stens den Faktor 5 bis 10 hohere Zeitkonstante. Die Zeit- 
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konstante des Tief pafif ilters 402 kann im Bereich zwischen 
10 und 100 ms liegen. Als Ausgangss ignale entstehen die 
Groften FILS (filter slow) und FILF (filter fast) . Im Block 

404 werden diese Signale ausgewertet. Es wird ein Signal 

405 erzeugt, das eine Geradeausf ahrt kennzeichnet und das 
zur Erzeugung eines Signals zur Ansteuerung der Torschal- 
tung 221 in Fig. 2 verwendet werden kann. Der langsam ge- 
filterte Wert aus Filter 403 kann als "Gedachtnis " zu wei- 
ter zuruckliegenden Werten verstanden werden. Wenn sich 
demnach ein Unterschied zwischen den beiden Filterausgangs- 
werten FILF und FILS ergibt, ist dies ein Hinweis auf Lenk- 
dynamik und damit ein Hinweis auf das Nichtvorliegen einer 
Geradeausf ahrt . 

Die Logik 404 ist im Detail in Fig. 5 dargestellt. Im Block 
501 wird der Betrag der Differenz zwischen FILS und FILF 
gebildet. Diese Differenz wird im Block 503 mit einer von 
der Fahrgeschwindigkeit Vref abhangigen Schwelle aus Ein- 
richtung 502 verglichen. Die Schwelle kann mit steigender 
Fahrgeschwindigkeit sinken. Demnach empfangt Block 502 die 
Fahrzeuggeschwindigkeit als EingangsgroBe . Wenn die Diffe- 
renz (Ausgangsgrofie von Block 501) geringer als die Schwel- 
le (Ausgangsgrofie von Block 502) ist, ist dies ein Indiz 
fur Geradeausfahrt (Block 503 schaltet durch) . Das ge- 
schwindigkeitsabhangige Absenken der Schwelle erfolgt, da 
zum einen die Lenkkorrekturen des Fahrers bei zunehmenden 
Geschwindigkeiten geringer werden und zum anderen aufgrund 
f ahrphysikalischer Grenzen der Wertebereich von FILS immer 
enger wird. In den Bldcken 505 und 506 erfolgt eine zeitli- 
che Oberwachung. Hier kann uberwacht werden, ob die Schwel- 
le uber einen bestimmten Zeitraum (etwa zwischen 1 und 8 s, 
vorzugsweise zwischen 2 und 4 s, vollstandig oder uber ei- 
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nen bestimmten Anteil der Zeit (grolier als 90 %, grofier als 
95 % der Zeitspanne) eingehalten wird. Anders ausgedriickt 
wird eine Schwellenwertiiberschreitung bis zu einer gewissen 
Dauer hin akzeptiert, urn die Storresistenz zu erhohen. Wenn 
die Bedingung erfullt ist, wird eine Geradeausf ahrt erkannt 
und das Signal 4 05 ausgegeben. Dynamische Lenkmandver wer- 
den mit dieser Logik herausgef iltert . 

Die Filterzeitkonstante von Filter 403 ist so zu wahlen, 
daft Einlenkvorgange hinreichend lange abgebildet werden. 
Die einer Kurvenfahrt folgende Geradeausf ahrt hingegen soil 
hinreichend schnell wieder erkannt werden, FILS und FILF 
miissen also hinreichend schnell konvergieren . Urn langsame 
oder kontinuierliche Einlenkvorgange zu erkennen, ist eine 
zusatzliche Logik zur Uberwachung von langsamen Anderungen 
von FILS (Wegdriften) vorgesehen. Der Wert von FILS wird zu 
einem bestimmten Zeitpunkt abgegriffen und im Block 407 in 
Fig. 4 gespeichert. Anschlieiiend werden die Abweichungen 
zwischen diesem gespeicherten Wert und FILS im Block 507 
gebildet und im Block 508 mit einer Schwelle verglichen. 
Damit wird uberpruft, ob FILS in einem Toleranzband und den 
gespeicherten Wert (in Block 407) liegt. Diese Bedingung 
kann als zusatzliche Bedingung zur Erkennung der Geradeaus- 
fahrt verwendet werden, sie kann im Block 504 mit den wei- 
ter oben beschriebenen Signalen UND-verknupf t werden. Durch 
die gezeichnete Ausf uhrungsf orm wird auch diese letztge- 
nannte Bedingung uber die zeitliche Bewertung 505 und 506 
gefuhrt. Das Ausgangssignal 405 kann entweder zum Ausldsen 
des Querabgleichs bzw. zum Einspeichern von hierfur geeig- 
neten Daten (die dann ermittelten Radgeschwindigkeitswerte 
der Rader an der betrachteten Achse) verwendet werden. 
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In Fig. 4 sind als Blocke 420 und 430 schematised Logiken 
zur Erkennung eines Zustands, zu dem der Langsabgleich fur 
die eine bzw. andere Seite gunstig ist, gezeigt. Beispiels- 
weise kann 420 eine Logik zur Erkennung eines gunstigen Zu- 
stands fur den Langsabgleich an der rechten Fahrzeugseite 
sein. Die Logik nimmt dann zumindest Bezug auf die Radsi- 
gnale 112a, 113a (bzw. auf korrigierte Werte hiervon) . Die 
Logik 420 kann auch auf weitere (nicht gezeigte) Signale 
Bezug nehmen, z.B. Erkennung einer Geradeausf ahrt durch ge- 
eignete Zusat zsensorik . Wenn ein gunstiger Zustand erkannt 
wird, wird das Signal 415 ausgegeben, das diesen Zustand 
anzeigt und das weitere Maftnahmen, beispielsweise Einspei- 
chern von Raddaten Oder Vornahme des Langsabgleichs veran- 
laftt. Sinngemali das gleiche gilt fur Logik 430. Sie kann 
zur Erkennung eines gunstigen Zustands fur den Langsab- 
gleich der linken Seite ausgelegt sein. Sie nimmt dann Be- 
zug auf die Radsignale 111a und 114a und ggf. auf weitere 
(nicht gezeigte) Signale. Sie kann ein Signal 425 ausgeben, 
das analog zum Signal 415 zu verstehen ist. Somit bilden 
die Signale 405, 415 und 425 insgesamt eine Gruppe von Si- 
gnalen, die jeweils fur sich einen Einzelabgleich (langs 
Oder quer) bzw. die Einspeicherung von Daten hierfiir veran- 
lassen kdnnen. 

Fig. 6 zeigt schematisch die Korrekturf aktorermittlung 230 
aus Fig. 2. Sie weist Vorrichtungen 601 bis 603 zur Vornah- 
me dreier Einzelabgleiche (langs bzw. quer) sowie die Ein- 
richtung 604 zum Vornehmen des Gesamtabgleichs und zum Er- 
mitteln der Korrekturwerte auf. In der gezeigten Ausfuh- 
rungsform ist 601 die Einrichtung zur Vornahme des Querab- 
gleichs an der nicht angetriebenen oder der als nicht ange- 
trieben angesehenen Achse, 602 und 603 sind Vorrichtungen 
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zur Vornahme des Langsabgleichs an cler linken und an der 
rechten Achse. Die Ausgaben 605 bis 607 dieser Komponenten 
werden im Gesamtabgleich 604 empfangen und bearbeitet. Die 
Komponenten 601 bis 603 empfangen die jeweils benotigten 
Eingangssignale . Der Ubersicht lichkeit halber sind sie in 
Fig. 6 nicht dargestellt. Auch die Einrichtung 604 kann 
weitere Signale empfangen. Die Einrichtungen 601 bis 603 
fur den Einzelabgleich konnen fruhestens dann tatig werden, 
wenn die fur den jeweiligen Abgleich benotigten Raddaten 
vorliegen, sei es, weil sie gerade ermittelt werden oder 
weil sie schon vorher eingespeichert wurden . Die Einrich- 
tung 604 wird tatig, wenn von den Einrichtungen 601 bis 603 
jeweils die Einzelabgleiche ~ vorgenommen wurden. 

Fig. 7 zeigt schematisch eine Ausf uhrungsf orm einer Logik 
zur Vornahme des Querabgleichs . Sie entspricht der Kompo- 
nente . 6,01 in Fig. 6. Die Einrichtung empfangt das Signals 
FILS aus der Er kennungseinrichtung (oder erzeugt es 
selbst) . Aufterdem empfangt sie das Signal 405, das eine er- 
kannte Geradeausf ahrt anzeigt. Wird eine Geradeausf ahrt er- 
kannt, wird der Wert von FILS im Zwischenspeicher 702 abge- 
legt und als Wert FILREF ausgegeben. Dies erfolgt beim 
erstmaligen Erkennen der Geradeausf ahrt . In der Folgezeit 
wird FILREF mit der halben Differenz von FILREF und FILS 
nachgefuhrt (Block 703) . Bei jedem Nachfiihren wird FILREF 
mit dem aktuellen FILS-Wert verglichen. Wird eine definier- 
te Genauigkeit erreicht (wird liber Differenz von FILREF und 
FILS erkannt) , wird ein Zahler 704 inkrementiert . Die Hohe 
des Zahlerstands stellt ein Indiz fur die Sicherheit des 
Wertes FILREF dar. Wird ein hinreichend grofter Zahlerstand 
erreicht (ZO) , wird der Wert FILREF als gesichert angesehen 
und f estgeschrieben . Im Vergleicher 705 erfolgt hierzu ein 
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Vergleich des Zahlerstands des Zahlers 704 mit einer 
Schwelle Z0. 707 ist eine Invert ierung . 708 ist ein Schal- 
ter, der den Wert FILREF auf den Ausgang 605 weiterschal- 
tet, wenn der Zahlerstand 704 hinreichend hoch ist. Im 
Block 706 werden Geradeaussignal 405 und das Bestatigungs- 
signal aus dem Vergleicher 705 UND verknupft, urn den Schal- 
ter 701 betatigen zu konnen. Auch nach dem Festschreiben 
von FILREF wird bei wieder kehrenden Genauigkeitsbestatigun- 
gen der Zahler weiter inkrement iert , urn eine zunehmende 
Fehlerresistenz zu erreichen. Wenn die Geradeauser kennungs- 
kriterien erfullt sind, die Genauigkeitsschwelle aber deut- 
lich unterschritten wird, wird der Zahler 704 dekremen- 
tiert. Die Zahlweise kann hysteresebehaf tet sein, bei- 
spielsweise indem das Dekrementieren langsamer als das In- 
krementieren erfolgt (Dekrement = Inkrement /3 ) . Unter- 
schreitet der Zahler ZO, kann FILREF wieder geandert wer- 
den . 

Urn unterschiedliche Fahrsituationen statistisch bewerten zu 
konnen, kann das Inkrement ieren bzw. Dekrementieren des 
Zahlers 704 zusatzlich zeitlich begrenzt sein. Die Anzahl 
der Anderungen des Zahlers 704 in einem definierten Zeitin- 
tervall kann begrenzt sein, beispielsweise auf 2x in einem 
Zeitintervall von ca. 2-12 s. Oberschreitet der Zahlerstand 
die Bestatigungsschwelle Z0, kann auf ein groBeres Zeitra- 
ster, etwa 10-20 s, umgeschaltet werden, indem der Zahler 
begrenzt oft, beispielsweise nur einmal, inkrement iert bzw. 
dekrementiert werden darf. 

Als Ergebnis des Querabgleichs erscheint ein bestatigter 
Wert von FILREF am Ausgang 605, also letztlich ein sich aus 
FILS ergebender Wert. 
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In den Komponenten 602 und 603 der Fig. 6 konnen die weiter 
oben erwahnten Formeln implement iert sein, um die Werte Kvl 
bis Kv4 zu ermitteln. So 'kann ' beispielsweise die Komponente 
602 die Groften Kvl und Kv4 ausgeben, Komponente 603 gabe 
dann Kv2 und Kv3 aus. Somit werden von der Komponente 604 
die Werte Kvl, Kv2, Kv3, Kv4 und FILREF empfangen. Daraus 
konnen, wie nachfolgend beschrieben, die Korrekturf aktoren 
Kl, K2, K3 und K4 fur die Rader 101 bis 104 bzw, deren Rad- 
ges chwindigke it en ermittelt werden . 

Grundsat zlich gilt, daft die beiden individuell vorgenomme- 
nen Langsabgleiche uber den einmal vorgenommenen Querab- 
gleich zueinander in Beziehung gesetzt werden konnen, so 
daft schlieftlich die gestellte Forderung, wonach die Ge- 
schwindigkeiten aller Rader paarweise miteinander ver- 
gleichbar sein sollen, erfullt werden kann. Daruber hinaus 
konnen weitere Forderungen bestehen: Beispielsweise kann es 
wunschenswert sein, die Rader auf das am langsamsten dre- 
hende Rad abzugleichen . Hierfur kann das nachfolgend be- 
schriebene Verfahren verwendet werden. Es bezieht sich auf 
das Beispiel eines heckgetriebenen Fahrzeugs. Soil es auf 
ein f rontgetriebenes Fahrzeug angewendet werden, waren die 
Indizes zwischen Vorderachse und Hinterachse zu vertauschen 
(1 mit 4 und 2 mit 3) . 

Vergleicht man die Differenz von Kvl und Kv2 mit dem Wert 
FILREF, kann darauf erkannt werden, auf welcher Seite die 
seitenweise korrigierten Radgeschwindigkeiten grofter sind 
undL.um welchen Betrag, namlich um Kv2 - Kvl - FILREF. Die 
endgultigen Korrekturwerte Kl bis K4 ergeben sich unter Be- 
rucksichtigung dieses Korrekturbetrags zu: 
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HilfsgrofJe: DIF = Kv2 - Kvl - FILREF. 

Wenn DIF > 0: 

Kl = Kvl 

K4 = Kv4 

K2 = Kv2 - | DIF | 

K3 = Kv3 - | DIF | 

Wenn DIF < 0: 
Kl = Kvl - | DIF | 
K4 = Kv4 - | DIF | 
K2 = Kv2 
K3 - Kv3. 

Die so gewonnenen Korre kturwerte Kl bis K4 konnen in der 
Korrektureinrichtung 24Q. als Korrekturf aktoren zur multi- 
plikativen Korrektur der durch die Radsensoren ermittelten 
Geschwindigkeitswerte verwendet werden. Wenn letztere als 
VI bis V4 und die jeweils korrigierten Werte mit Vkl bis 
Vk4 bezeichnet werden, so gilt 

Vkl = VI x Kl / C, 
Vk2 = V2 x K2 / C, 
Vk3 = V3 x K3 / C, 
Vk4 = V4 x K4 / C, 

wobei C eine Normierungs konstante ist. 



Als ein erstes zahlenmaftiges Beispiel wird angenommen, daft 
bei einem Querabgleich auf der rechten Fahr zeugseite eine 
im Vergleich zur linken Seite um 3 % kleinere Radgeschwin- 
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digkeit gemessen wurcie (aufgrund grolierer Reif endurchmes- 
ser) . Die Langsabgleiche haben jeweils gleiche Geschwindig- 
keiten vorne rechts und hinten rechts bzw. vorne links und 
hinten links ergeben. FILREF is't demnach 3 %, Kvl bis Kv4 
seien jeweils 1000. 

FILREF wird auf die gleiche Basis bezogen wie die vorlaufi- 
gen Korrekturf aktoren Kvl bis Kv4 . Wenn diese Basis bei- 
spielsweise wie oben genannt 1000 ist, ergibt sich FILREF 
zu 30. Aus den angegebenen Gleichungen ergeben sich die re- 
sultierenden Korrekturwerte K2 = K3 = 1000 und Kl = K4 = 
970. 

In einem zweiten Beispiel fur ein heckgetriebenes Fahrzeug 
werden aufgrund von Reif endurchmesserabweichungen unter- 
schiedliche Radgeschwindigkeiten gemessen. In Relation zur 
minimalen Radgeschwindigkeit ist VI (vorne links) um 5 % 
grofier, V4 (hinten links) um 3 % grofter. Uber den Langsab- 
gleich links ergibt sich Kvl = 980, Kv4 gleich 1000, Kv2 = 
Kv3 = 1000. Im Querabgleich ergibt sich FILREF zu 5 % bzw. 
(normiert auf 1000) zu 50. Die Korrekturwerte ergeben sich 
dann zu Kl = 950, K2 = K3 = 1000 und K4 = 970. 

Mit den oben beschriebenen Verfahren und Vorrichtungen ist 
es moglich, Korrekturwerte, insbesondere Korrekturf aktoren, 
zur Korrektur gemessener Radgeschwindigkeiten schnell und 
zuverlassig zu ermitteln. Dadurch erhoht sich die Zuverlas- 
sigkeit der Regelmafinahmen, die bezugnehmend auf die korri- 
gierten Radgeschwindigkeiten getroffen werden. 
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Es wird ebenso moglich mit den korrigierten Radgeschwindig- 
keiten der nicht anget riebenen oder der als nichtangetrie- 
ben angesehenen Achse die geometriebedingten Geschwindig- 
keitsdif f erenzen bei Kurvenfahrt auszuwerten und eine Quer- 
beschleunigungsberechnung durchzuf uhren . 
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Patentanspriiche 



Verfahren zum Ermitteln von Korrekturwerten fur die 
Radgeschwindigkeiten eines Fahrzeugs, mit dem Schritt 
Ermitteln der Radgeschwindigkeiten der Rader des Fahr- 
zeugs wahrend der Fahrt, dadurch gekennzeichnet, daft 
die Radgeschwindigkeiten der Rader des Fahrzeugs grup- 
penweise fur zumindest eine Fahrzeugachsen und zumin- 
dest eine Fahrzeugseite ausgewertet werden, und ' " 
nach Maftgabe der Auswertungsergebnisse Korrekturwerte 
fur die einzelnen Rader des Fahrzeugs ermittelt wer- 
den . 

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft 
die gruppenweise Auswertung fur die Rader der nicht 
angetriebenen Achse und fur die Rader der linken Fahr- 
zeugseite und der rechten Fahrzeugseite erf olgt . 

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 
net, daft die gruppenweise Auswertung fur Radgeschwin- 
digkeiten bezugnehmend auf Radgeschwindigkeitswerte 
erfolgt, die wahrend eines Fahrzustands ermittelt wer- 
den, in dem fur die Auswertung der Radgeschwindig- 
keitswerte der betrachteten Gruppe gtinstige Bedingun- 
gen vorliegen. 

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, dadurch 
gekennzeichnet, daft gruppiert nach Fahrzeugachsen die- 
jenigen ermittelten Radgeschwindigkeiten der Rader des 
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Fahrzeugs ausgewertet werden, die wahrend einer Gera- 
deausfahrt des Fahrzeugs ermittelt werden. 

Verfahren nach einem der vorherigen ' Anspruche , dadurch 
gekennzeichnet, daft gruppiert nach Fahr zeugseiten die- 
jenigen Radgeschwindigkeiten der Rader des Fahrzeugs 
ausgewertet werden, die wahrend des ausgekuppelten Zu- 
standes ermittelt werden. 

Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft gruppiert nach Fahr zeugseiten die- 
jenigen Radgeschwindigkeiten der Rader des Fahrzeugs 
ausgewertet werden, die wahrend eines Fahr zustandes 
ermittelt werden, in dem das Ant riebsmoment Oder die 
Fahrzeugbeschleunigung positiv ist und die Geschwin- 
digkeit des Rades an der angetr iebenen oder als ange- 
trieben angesehenen Achse kleiner ist als die Ge- 
schwindigkeit des Rades an der nicht angetriebenen 
oder als nicht angetrieben angesehenen Achse, oder 
wahrend eines Fahr zustands , in dem das Antriebsmoment 
oder die Fahrzeugbeschleunigung negativ ist und die 
Geschwindigkeit des Rades an der angetriebenen oder 
als angetrieben angesehenen Achse grofter ist als die 
Geschwindigkeit des Rades an der nicht angetriebenen 
oder als nicht angetrieben angesehenen Achse. 

Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft die fur die nach Fahr zeugseiten 
gruppierte Auswertung herangezogenen Radgeschwindig- 
keiten zu anderen Zeiten ermittelt werden konnen als 
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die fur die nach Fahrzeugachsen gruppierte Auswertung 
herangezogenen Radgeschwindigkeiten . 

Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft die gruppenweise Auswertung von 
Radgeschwindigkeiten die Quot ientenbildung und/oder 
die Dif f erenzbildung und/oder die paarweise Normierung 
der Radgeschwindigkeiten der Rader dieser Gruppe um- 
f aftt . 

Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft fur ein Rad, vorzugsweise fur das 
am langsamsten drehende Rad, ein Korrekturwert gewahlt 
wird und bezugnehmend darauf und nach Maftgabe der Aus- 
wertungsergebnisse Korrekturwerte fur die ubrigen Ra- 
der des Fahrzeugs ermittelt werden. 

0. Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft fur jede Fahr zeugseite fur eines 
der Rader, vorzugsweise fur das langsamer drehende, 
ein vorlaufiger Korrekturwert gewahlt wird und fur das 
jeweils andere Rad an dieser Seite ein vorlaufiger 
Korrekturwert nach Maftgabe der an dieser Seite ermit- 
telten Radgeschwindigkeiten ermittelt wird. 

1. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, 

daft aus den vorlaufigen Korrekturwerten nach Maftgabe 
der an einer Achse ermittelten Radgeschwindigkeiten 
die endgultigen Korrekturwerte ermittelt werden. 
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Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft die Ermittlung der 

Radgeschwindigkeit eines Rades die Messung der Drehge- 
schwindigkeit des Rades mittels eines Radsensors und 
ggf. die anschlieftende Filterung der gemessenen Werte 
uraf aftt . 



Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche und nach 
Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, daft die Geradeaus- 
fahrt des Fahrzeugs durch Auswerten des zeitlichen 
Verlaufs des Unterschieds der Radgeschwindigkeiten der 
Rader vorzugsweise der nicht anget riebenen Achse des 
Fahrzeugs erkannt wird. 



Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, 

daft zur Auswertung des zeitlichen Verlaufs des Unter- 
schieds der Radgeschwindigkeiten das Unterschieds- 
signal iiber einen ersten Tiefpaft mit einer ersten 
Zeitkonstante und parallel dazu iiber einen zweiten 
Tiefpaft mit einer zweiten Zeitkonstante, die hoher ist 
als die erste Zeitkonstante, gefuhrt wird, wobei uber- 
pruft wird, ob der Betrag der Differenz der Ausgangs- 
signale beider Filter kleiner als ein Schwellenwert 
ist . 



15. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, 
daft die erste Zeitkonstante im Bereich zwischen 10 und 
100 ms liegt. 
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16. Verfahren nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft die zweite Zeit kons tante den 5- bis 15-''"' 
fachen Wert der ersten Zeit konstante hat. 

17. Verfahren nach einem der Anspruche 14 bis 16, dadurch 
gekennzeichnet, daft der Schwellenwert mit steigender 
Fahr zeuggeschwindigkeit sinkt. 

18. Verfahren nach einem der Anspruche 14 bis 17, dadurch 
gekennzeichnet, daft uberpruft wird, ob innerhalb einer 
Torzeit der Betrag der Differenz der Ausgangssignale 
beider Filter den Schwellenwert immer oder zumindest 
ausreichend lange unterschreitet, und daft dann, wenn 
dieses Kriterium erfullt ist, auf eine Geradeausf ahrt 
erkannt wird. 

19. Verfahren nach einem der Anspruche 14 bis 18, dadurch 
gekennzeichnet, daft zur Erkennung der Geradeausf ahrt 
aufterdem der zeitliche Verlauf des Ausgangssignals des 
zweiten Tiefpasses dahingehend uberpruft wird, ob es 
innerhalb einer Torzeit einen Schwellenwert immer oder 
ausreichend lange unterschreitet. 

20. Verfahren nach einem der Anspruche 14 bis 19, dadurch 
gekennzeichnet, daft die gruppenweise Auswertung fur die 
Rader einer Achse fortlaufend erfolgt, indem bei er- 
kannter Geradeausf ahrt das Ausgangssignal des zweiten 
Tiefpasses als ein das Ergebnis der Auswertung vorlau- 
fig darstellender Referenzwert gespeichert wird, der 
Referenzwert mit aktuellen Ausgangssignalen des zweiten 
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Tiefpasses verglichen wird und bei Unterschieden der 
Referenzwert dem aktuellen Signalwert mit einem Anteil 
des Unterschieds nachgefiihrt wird, wobei auBerdem dann, 
wenn der Unterschied innerhalb eines bestimmten Zeit- 
raumes ausreichend klein war, ein Bestatigungssignal 
erzeugt wird, das zur Freigabe des gespeicherten Refe- 
renzwertes verwendet wird. 

21. Verfahren zur Bestimmung der Radgeschwindigkeiten ei- 
nes Fahrzeugs, mit den Schritten 

Messen der Radgeschwindigkeiten mit Radsensoren, 
fur jedes Rad Ermitteln eines Korrekturwerts fur die 
an diesem Rad gemessene Radgeschwindigkeit mit einem 
Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, und 
Korrigieren der gemessenen Radgeschwindigkeiten mit 
den entsprechenden Korrekturwerten . 

22. Verfahren nach Anspruch 21, dadurch gekennzeichnet, 

daft die Korrekturwerte Korrekturf aktoren sind, mit de- 
nen die gemessenen Radgeschwindigkeiten multipliziert 
werden . 

23. Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche und nach 
Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dafi der Fahrzu- 
stand mit den fur die Auswertung der Radgeschwindig- 
keitswerte der betrachteten Gruppe gunstigen Bedingun- 
gen anhand von korrigierten Radgeschwindigkeitswerten 
ermittelt wird, wobei die Korrektur mit fruher ermit- 
telten Korrekturwerten erfolgt. 



WO 99/50113 



PCT/EP99/02067 



-32- 

24. Vorrichtung zum Ermitteln von Korrekturwerten fur die 
Radgeschwindigkeiten eines Fahrzeugs, mit 
Radsensoren (111 - 114) zum Ermitteln der Radgeschwin- 
digkeiten der Rader (101 - 104) des Fahrzeugs wahrend 
der Fahrt, 

gekennzeichnet durch 

eine Ermi t t lungseinr ichtung (230, 601 - 607), die die 
Radgeschwindigkeiten der Rader des Fahrzeugs gruppen- 
weise fur zumindest eine Fahr zeugachse und zumindest 
eine Fahr zeugseite auswertet und 

nach Maftgabe der Auswertungsergebnisse Korrekturwerte 
fur die einzelnen Rader des Fahrzeugs ermittelt. 

25. Vorrichtung nach Anspruch 24, dadurch gekennzeichnet, 

daft die Ermittlungseinrichtung (230, 601 - 607) eine 
Einrichtung (601) fur die gruppenweise Auswertung der 
Radgeschwindigkeiten der Rader der nicht angetriebenen 
Achse und je eine Einrichtung (602, 603) fur die grup- 
penweise Auswertung der Radgeschwindigkeiten der Rader 
der linken Fahr zeugseite und der rechten Fahr zeugseite 
auf weist . 

26. Vorrichtung nach Anspruch 24 oder 25, gekennzeichnet 

durch eine Zustandser kennungseinrichtung (210, 401 - 
410), die einen Fahrzustand ermittelt, in dem fur die 
gruppenweise Auswertung von Radgeschwindigkeiten gun- 
stige Bedingungen fur die Radgeschwindigkeitswerte der 
betrachteten Gruppe vorliegen. 

27. Vorrichtung nach Anspruch 26, 
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dadurch gekennzeichnet, daft 

die Zustandserkennungseinrichtung (210, 401 - 410) ei- 
ne Erkennungseinrichtung (401 - 410) fur die Gerade- 
ausfahrt des Fahrzeugs aufweist. 



28. Vorrichtung nach Anspruch 26 oder 27, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft die Zustandserkennungseinrichtung (210, 
401 - 410) eine Erkennungseinrichtung fur den ausge- 
kuppelten Zustand im Fahrzeug aufweist. 

29. Vorrichtung nach einem der vorherigen Anspruche, da- 
durch gekennzeichnet, daft eine Vorrichtung (601 - 603) 
zur gruppenweise Auswertung von Radgeschwindigkeiten 
eine Vorrichtung (401) zur Quotientenbildung und/oder 
zur Differenzbildung und/oder zur paarweise Normierung 
der Radgeschwindigkeiten der Rader dieser Gruppe um- 
f aftt . 



30. Vorrichtung nach einem der vorherigen Anspruche und 
nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, daft die Er- 
kennungseinrichtung fur die Geradeausfahrt des Fahr- 
zeugs zumindest einen Tiefpaft (402, 403) aufweist, mit 
dem der Wert des Unterschieds der Radgeschwindigkeiten 
einer Achse bewertet wird. 

31. Vorrichtung nach Anspruch 30, dadurch gekennzeichnet, 
daft die Erkennungseinrichtung fur die Geradeausfahrt 
einen ersten Tiefpaft (402) mit einer ersten Zeitkon- 
stante und einen zweiten Tiefpaft (403) mit einer zwei- 
ten Zeitkonstante, die hoher ist als die erste Zeit- 
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konstante, gefuhrt wird, aufweist, und eine Uberpru- 
fungseinrichtung, die die Abweichung der Ausgangs- 
signale beider Filter uberpruft. 

32. Vorrichtung nach Anspruch 31, dadurch gekennzeichnet, 

daft die erste Zeit konstante im Bereich zwischen 10 und 
100 ms liegt. 

33. Vorrichtung nach Anspruch 31 oder 32, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft die zweite Zeit konstante den 5- bis 15- 

fachen Wert der ersten Zeit konstante hat. 

34. Vorrichtung nach einem der Anspruche 31 bis 33, ge- 
kennzeichnet durch eine Einrichtung (505, 506), die 
uberpruft, ob innerhalb einer Torzeit der Betrag der 
Differenz der Ausgangssignale beider Filter den 
Schwellenwert immer oder zumindest ausreichend lange 
unterschreitet . 

35. Vorrichtung nach einem der Anspruche 31 bis 34, ge- 
kennzeichnet durch eine Einrichtung (507, 508), die 
den zeitliche Verlauf des Ausgangssignals des zweiten 
Tief passes (403) uberpruft . 



rift 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



t D 9H^| S,F,C ATION OF SUBJECT MATTER 

IPC 6 B60T8/00 



Inter xial AppUcatton No 

PCT/EP 99/02067 



According to International Patent C lassification (IPC) or to both national classification and IPC 
B. FIELDS SEARCHED " ~ ~ ~ ~ 

Minimum documentation searched (classification 9yste m fo.lowed by classification symbols) 

Documentation searched other than minimum documentation to the extent th at such documents are included in the fields searched 
Electronic data base consulted dunng the international search (name of data base and. where practical, search terms used) 



C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 



1 Category ° 


Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages 


Relevant to claim No. 


X 


US 5 682 333 A ( BAUMANN MATTHIAS) 
. 28 October 1997 

see column 1, line 26-33 

see column 2, line 4-24 

see column 3, line 44 - column 7; figure 


1,3,4, 
7-13,21, 
22,24, 
26,27,29 


P,A 


EP 0 855 597 A (SUMITOMO RUBBER IND 
; SUMITOMO ELECTRIC INDUSTRIES (JP)) 
29 July 1998 
see abstract 


1,24 


A 

1 J 1 CitrtK 


EP 0 508 146 A (SUMITOMO ELECTRIC 
INDUSTRIES) 14 October 1992 
see abstract 





0 



Patent family members are listed in annex. 



0 Special categories of cited documents : 

"A" document defining the general state of the art which is not 
considered to be of particular relevance 

" E " e ^^ t f merctbut P ubn& ^onoran Q r\hQ international 

" L " ^IT* JXlS? ma Y ^ ow doubts on P norrt y claim(s) or 
JSL C,t t? t0 estab,,sh m * Publication date of another 

citation or other special reason (as specified) 
"O" document referring to an oral disclosure, use, exhibition or 

other means 

" P " d £^rTl^ filing date but 

later than the pnonty date claimed 



T later document published after the international filing date 
or priority date and not in conflict with the application but 
cited to understand the principle or theory undertying the 
invention 

"X" document of particular relevance; the claimed invention 
cannot be considered novel or cannot be considered to 
involve an inventive step when the document is taken alone 

"Y" document of particular relevance; the claimed invention 

cannot be considered to invotve an inventive step when the 
document is combined with one or more other such docu- 
ments, such combination being obvious to a person skilled 
in the art. 

"&" document member of the same patent family 



Date of the actual completion of the international search 

15 July 1999 



Date of mailing of the international search report 

22/07/1999 



Name and mailing address of the ISA 

European Patent Office, P.B. 5618 Patentlaan2 
NL - 2280 HV Rijswijk 
Tel. (+31-70) 340-2040. Tx. 31 651 epo nl 
Fax: (+31-70) 340-3016 



Authorized officer 



Van Koten, G 



Form PCT/tSA/210 (second shaau /.lulu icoov 



INTERT^IONAL SEARCH REPORT 

..formation on patent family members 



naf Application No 

PCT/EP 99/02067 



Patent document 
cited in search report 



Publication 
date 



Patent family 
member(s) 



Publication 
date 



US 5682333 



28-10-1997 



DE 
GB 



4327491 A 
2281134 A,B 



EP 0855597 
EP 0508146 



A 
A 



29-07-1998 



JP 10206460 A 



23-02-1995 
22-02-1995 

07-08-1998 



14-10-1992 



JP 
DE 
DE 
US 



4283665 A 
69205611 D 
69205611 T 

5292184 A 



08-10-1992 
30-11-1995 
25-04-1996 
08-03-1994 



Form PCT/ISA/210 (patent (amity annex) (July 1992> 



INTERNATION 



CHERCHENBERICHT 



m 

Inter 



Inter jnales Aktenzeichen 

PCT/EP 99/02067 



A- "S-ASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDES 



A. KLASSIFIZIERUNG DES A 

IPK 6 B60T8/00 



Nach der Internationalen Patentklassifikation <IPK) oder nach der nationalen Klassifikatlon und der IPK 



B. RECHERCHIERTE GEBIETE 



Recherchierter Mindestprufstoff (Klasstfikationssystem und Klassifikationssymbole ) 

IPK 6 B60T 



Recherchierte aber nicht zum Mindestprufstoff gehorende Veroffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen 



Wahrend der international Recherche konsuttierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evti. verwendete Suchbegriffe) 



C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Kategorie' 



Bezeichnung der Veroffentlichung, soweit erforderiich unter Angabe der in Betracht kommenden Telle 



Betr. Anspruch Nr. 



US 5 682 333 A (BAUMANN MATTHIAS) 
28. Oktober 1997 



siehe Spalte 1, Zeile 

siehe Spalte 2, Zeile 

siehe Spalte 3, Zeile 
Abbi ldung 



26-33 
4-24 

44 - Spalte 



P.A 



EP 0 855 597 A (SUMITOMO RUBBER IND 
; SUMITOMO ELECTRIC INDUSTRIES (JP)) 
29. Juli 1998 
siehe Zusammenf assung 

EP 0 508 146 A (SUMITOMO ELECTRIC 
INDUSTRIES) 14. Oktober 1992 
siehe Zusammenf assung 



□ 



1,3,4, 
7-13,21, 
22,24, 
26,27,29 



1,24 



Weitere Veroffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu 
entnehmen 



)( Siehe Anhang Patentfamitie 



° Besondere Kategorien von angegebenen Veroffentlichungen 
"A" Veroffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert, 
aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist 



alteres Dokument, das jedoch erst am oder nach dem internationalen 
Anmeldedatum veroffentlicht worden ist 



Veroffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er- 
scheinen zu lassen, oder durch die das Verorferrtlichungsdatum einer 
anderen im Recherchenbericht genannten Veroffentlichung belegt warden 
soil oder die aus einem anderen besonderen Grund angeqeben ist {wie 
ausgefiihrt) 

"O" Veroffentlichung, die sich auf eine mundliche Offenbarung, 

v ® in ® ©©"(Jtzung. ©ine Ausstellung oder andere MaGnahmen bezieht 
P Veroffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach 
dam beanspruchten Prion tatsdatum veroffentlicht worden ist 



T" Spatere Veroffentlichung, die nach dem internationaien Anmeldedatum 
oder dem Prioritatsdatum veroffentlicht worden ist und mit der 
Anmetdung nicht kollidrert, sondern nur zum Verstandnis des der 
Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden 
Theorie angegeben ist 

"X" Veroffentlichung von besonderer Sedeutung; die beanspruchte Erfindung 
kann allein auf grund diese r Veroffentlichung nicht a Is neu oder auf 
erf inderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden 

"Y" Veroffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspnjchte Erfindung 
kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet 
werden, wenn die Veroffentlichung mit einer oder mehreren anderen 
Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und 
diese Verbindung fur einen Fachmann naheiiegend ist 

"&" Veroffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist 



Datum des Abschlusses der. internationaien Recherche 



15. Juli 1999 



Absendedatum des internationalen Recherche nberichts 



22/07/1999 



Name und Postanschrift der Internationalen Recherchenbehdrde 
Europaisches Patentamt, P. B. 5816 Patentlaan 2 
NL • 2280 HV Rijswijk 
Tel. (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl, 
Fax: (+31-70) 340-3016 



Bevollmachtigter Bediensteter 



Van Koten, G 



Focmblatt PCT/ISA/21 0 (Ban 2) (Juli 1992) 



INTERNATIONALER 



RCHENBERICHT 



Angaben zu Veroffentlichuru^n, die zur selben PatentfarniJie gehdren 



Inter 



naies Aktenzeicrien 



PCT/EP 99/02067 



lm Rechercrtenbericht 
angetuhrtes Patentdokument 



Datum der 
Veroffentlichung 



Mitglied(er) der 
Patentfamilie 



Datum der 
Verdffentticftung 



US 5682333 

EP 0855597 
EP 0508146 



28-10-1997 



A 
A 



29-07-1998 



14-10-1992 



DE 
GB 



JP 
0E 
DE 
US 



4327491 A 
2281134 A,B 



JP 10206460 A 



4283665 A 
69205611 D 
69205611 T 

5292184 A 



23-02-1995 
22-02-1995 



07-08-1998 



08-10-1992 
30-11-1995 
25-04-1996 
08-03-1994 



FormWan PCT/1SA/210 (Anhang Patemfamiie)(Juli 1992) 



WO 99/501 13 PCT/EP99/02067 

1/7 




0 



WO 99/50113 



2/7 



PCT/EP99/02067 



Fig. 2 



200 210 



CTL 



-111a-1Ua 



130 



ZEK 




, 240 250 



KOR 



Y* 



BRK 



131 

/ 



201 220 230 231 261 



>/501I3 



PCT/EP99/02067 



3/7 



300 



^( START ) 



Fig. 3 



MEM nli | 




350 



360- 



LA 


li 


LA 


re 


QA 


dqA 



GA 



370 
380- 



Ausg: 



ENDE 



PCT/EP99/02067 




WO 99/50113 



PCT/EP99/02067 




WO 99/50113 



PCT/EP99/02067 



6 / 7 



Fig. 6 




G» 



WO 99/50113 



PCT/EP99/02067 



7/7 



Fig. 7 




